





























collected  in  field  plots,  namely  (1) the  automatic  estimation  of  stem  taper  of  all  trees  in  a  plot,  (2)  the  automatic 
segmentation of all the tree crowns, (3) tools to allow spatial analysis of tree growth/competition and (4) tools to quantify 
tree branchiness  for wood quality  assessment. Algorithms 1 and  2  are  innovative  adaptations of  specific mathematical 
principles  to  take  advantage  of  the  spatially‐explicit  information  provided  by  the  TLiDAR  data.  Our  validation  tests 
provided  an  average  error  on  stem  taper  generally  within  1.2  cm  for  the  lower  part  of  the  stem  (up  to  5  to  10  m 
depending on the stand/tree configuration) and  increasing rapidly  in  the upper part of  the stem where signal occlusion 







over‐  and under‐sampling and noise.  The proposed procedure,  called  L‐Vox, uses  a  voxel  representation of  the TLiDAR 
point  cloud.  Spatial  distribution  of  canopy  components  is  described  through  a  new  structural  index  called  the Relative 
Density Index (RDI). Calculating the RDI from a point cloud by using the acquisition configuration allows dealing with the 
LiDAR  data  limitation  while  allowing  a  true  3D  representation  of  the  spatial  distribution  of  canopy  components.  We 
demonstrate the capabilities brought by the L‐Vox algorithms through a test case where RDI values are used to assess the 
spruce budworm damage on white spruce stands using a three‐years monitoring TLiDAR scanning. All the new algorithms 
developed by our group are currently being  further validated  in preparation  for  their  final  implementation on an Open 
Source platform called CompuTree, specifically designed for the analysis of LiDAR data.  
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